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Resumen 

En este trabajo se presenta un sistema de referencia, que puede ser 
utilizado por cualquier observador (rotante o no rotante) (inercial o no 
inercial) para describir el comportamiento dinámico (movimiento) de 
un sistema de partículas sin necesidad de introducir fuerzas ficticias. 

Sistema de Referencia Central 

Un sistema de referencia central S w es un sistema de referencia no ro- 
tante fijo al centro de masa de un sistema de partículas. 

Ecuación de Movimiento 

En un sistema de partículas, la aceleración a¿' de una partícula A con 
respecto al sistema de referencia central está dada por: 

ic) Fa Fcm 

3a = 

"ÍA Wícm 

donde F A es la fuerza resultante que actúa sobre la partícula A, m A es la 
masa de la partícula A, F CM es la fuerza resultante que actúa sobre el centro 
de masa y m CM es la masa del centro de masa. 
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Trabajo y Energía Cinética 

En un sistema de partículas, el trabajo total W w realizado por las fuerzas 
que actúan sobre el sistema de partículas con respecto al sistema de referen- 
cia central está dado por: 

donde F ¿ es la fuerza resultante que actúa sobre la /-ésima partícula, m¡ es la 
masa de la ¿-ésima partícula, r¡ r) y v| c) son la posición y la velocidad de la 
¡-ésima partícula con respecto al sistema de referencia central. 

Conservación de Energía Cinética 

En un sistema de partículas, si las fuerzas que actúan sobre el sistema 
de partículas no realizan trabajo con respecto al sistema de referencia cen- 
tral entonces la energía cinética total del sistema de partículas permanece 
constante con respecto al sistema de referencia central. 

Apéndice 

Las transformaciones entre un sistema de referencia central S (c) y otro 
sistema de referencia S (rotante o no rotante) (inercial o no inercial) son: 

r i' — ( r A ~ r CM) 

vi c) = (v A - v CM ) + co x (r A - r CM ) 
te) F A F CM 

a A = 

m A m CM 

donde o es la velocidad angular de rotación del sistema de referencia S con 
respecto al sistema de referencia central S (c) . 
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